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 از كـه  را با توجه به كاربردهاي آن براي كنترل فرايند MPCاين كتاب درنظر دارد مهمترين موضوعات 
و...  J.M. Maciejowskiو  E.F. Camachoمقـالات و جـزوات اسـاتيد و كتـب دانشـگاهي مهـم، مثـل        

  د:بندي خواهد ش اين منظور مانند زير طبقه حصولبراي  بررسي كنداقتباس شده، 
كند خلاصه  ها را مرور مي بهترين روش MPCدهد كه در هر فرمول  عوامل اصلي را شرح مي 2فصل 

  ها نيز در اين فصل آمده است. مرور بهترين روش
بـه   GPC ،هاي پيش بين تجاري تأكيد دارد. به دليـل ايـن محبوبيـت    كننده بر مدل كنترل 3فصل 

دهنـد   هـاي پايـداري را نشـان مـي     كـه ويژگـي   شود. دو روش مرتبط ميبررسي  4طور مفصل در فصل 
)CRHPC, SGPC( اند. نيز شرح داده شده  

ها در صنعت فرايند با  دستگاه اي از چگونگي كاربرد تنوع گستردهدهد كه  را نشان مي GPC 5فصل 
اي اجـر  مـوارد  گيرد. با استفاده از ايـن  به كار مي Ziegler-Nichols استفاده از برخي انواع قوانين تنظيم

GPC از اجراي  مان و بار محاسباتي كمترياي ساده شده است و ز به طور قابل ملاحظهGPC به كـار   را
  برند. مي

انـد   سازي شده كه توسط روش منحني واكنش مدل ييبدست آمده براي دستگاهها نخصوصاً قواني
. قـوام ايـن روش   ، براي مورد تطبيقي صرفه نظر شده انـد صنعتكننده در هاي هماهنگ دستگاهبيشتر و 

هـاي عـدم قطعيـت را تعريـف و      گيرد كـه محـدوديت   شود. حلقه بسته مورد مطالعه قرار مي ميبررسي 
 براي مدل اسمي كنترل كند.را طراحي شده  GPC دهد كه پايداري فرآيند واقعي را از زماني نشان 

ماننـد: محـدوديت   و سـعي دارد مبـاحثي    پـردازد  بين مي نترل پيشبه بررسي پايداري در ك 6فصل 
ي نـا محـدود، جعـل معـادلات جبـري ريكـاتي، اسـتفاده از        هـا  نهايي كه پايداري را تضمين مكند، افق

  را مطرح بنمايد. youlaي كردن رپارامت
ين فصـل  ) مطرح شده است حال سوال اساسي اينجاست كه ما در اtuning( با عنوان تنظيم 7فصل 

كتاب به اين سوال پاسخ داده خواهد شد همچنين به بررسي  يم كه در متنسعي در انجام چه كاري دار
گر، مسير مرجـع  رويت و حركات ي اختلال ها كانسي، نمونهربرخي موارد خاص، تجزيه و تحليل پاسخ ف

  و فيلتر پيشين(پيش فيلترينگ) خواهيم پرداخت. 
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 8 شـود در فصـل   ي چند متغيري كه اغلب در صنعت ديده مـي ها بر روي فرآيند GPCروش اجراي 
مرده مربوط هستند. اگرچه در عمل همـه  هاي  ه موضوعات اجرايي مثل زمانها ب برخي مثال آمده است.

هاي موجود آنها را به طور واضـح بررسـي    كننده كنترل يي اشاره دارند كه بيشترها به محدوديت ها فرايند
  ها مرتبط است.  يتاين است كه به طور واضح به محدود MPCيكي از مزاياي  كنند. نمي

دهـد.   بر روي موضوع فرآيندهاي مرتبط با محـدوديت را نشـان مـي    MPCچگونگي اجراي  ،9فصل 
كننـد.   ها را بررسي نمي كند اما آنها بسياري از فرمول ها نقش مهمي در صنعت ايفا مي اگرچه محدوديت

  نيست. شود و راه حل عددي ضروري سازي تابع هدف به طور واضح انجام نمي كمينه
  شود. ها را شامل مي ها و الگوريتم ويرايش و برخي مثال هاي عددي موجود روش
 GPCبـراي   5مـرتبط اسـت. اگرچـه آنـاليز قـوام در فصـل        MPCبه اجراي مقاوم  ،11و  10فصل 

د كـه  ن ـده مـي نشـان   ها شود. اين فصل ميشود، كه با روش منحني واكنش شرح داده  ميفرايندها اجرا 
كننـده بـراي    تا عدم دقت و عدم قطعيت را محاسـبه كنـد. كنتـرل    شود ميه وضوح اجرا ب MPCچگونه 

  . شود ميكمينه سازي تابع هدف براي بدترين وضعيت طراحي 
در آخر بايد از همه كساني كه در تهيه و تنظيم اين كتاب به ويژه سركار خانم مريم مقدسي كـه در  

  م.يكمال تشكر و قدرداني را نمايامر ويرايش و بازخواني ما را ياري نمودند 
طراحي و پياده سازي كنترل پيش بـين بـا    و همچنين مباحث كنترل پيش بين غير خطي

استفاده از نرم افزار متلب در دوجلد متفاوت بررسي شده است. اميـد اسـت ايـن مجموعـه     
   .كمكي در جهت رفع نيازهاي كنترل پيش بين براي خوانندگان محترم باشد

اين كتاب را مورد مطالعـه   ي كساني كه  اساتيد، صاحب نظران، دانشجويان و همهاز تمامي 
الكترونيكي زير ارسـال   سدرآ دهند تقاضا داريم كه تمامي نظرات اصلاحي خود را به قرار مي
  . نمايند

Reza.azami1989@gmail.com 
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